









A b s t r a c t
A	simplified	model	of	a	rail	vehicle	-	electric	locomotive,	with	particular	emphasis	on	wheel-
rail	 cooperation	 model,	 is	 presented.	 The	 principles	 of	 detecting	 the	 slip	 and	 algorithms	
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S t r e s z c z e n i e
Przedstawiono	uproszczony	model	pojazdu	szynowego	–	lokomotywy	elektrycznej,	ze	szcze-




z	 uwzględnieniem	modeli	 poszczególnych	 podsystemów.	Nakreślono	modele	 podsystemów	
sprzętowych:	model	czujników	obrotowo-impulsowych	 i	zaworów	upustowych	oraz	modele	
podsystemów	programowych:	podsystemu	wyznaczania	prędkości	referencyjnej.	Opisano	pro-
gram	 prób	 i	 badań	 obu	 układów.	 Przedstawiono	wyniki	 badań	 symulacyjnych	 oraz	 analizę	
eksperymentów	symulacyjnych	wraz	z	wnioskami.
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•  slide	energy	E developed	in	the	wheel	and	a	rail	contact	point.
The	ψ	vs.	s	characteristics	are	described	with	a	non-linear	empiric	equation	set.	The	shape	
and	parameters	of	the	curve	depend	on	the	abovementioned	factors	in	a	way,	which	is	difficult	
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H u ufH fH= −max min , IFH0	–	average	brake	current.
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where:
Ae		 –	 state-transition	matrix,
Xe =	[φsα  φsβ  isα  isβ]		 –		state-transition	vector,
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of	 the	 traction	motor	 so	 that	 it	 does	 not	 cause	 an	 increase	 of	 the	 angular	 acceleration	 of	
the	driven	wheel	above	the	permissible	value.	Due	to	this	property,	the	traction	system	will	
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the	normative	 requirements	concerning	 functionality	of	 the	WSP	control	 system.	The	 test	
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